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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft einen Rangierantrieb fir
einen Anhanger nach dem Oberbegriff der Anspriiche 1
und 3, insbesondere fiir Wohnwagen, Bootsanhanger,
Pferdeanhanger, Marktanhanger, Lastanhanger und
ahnliches.

[0002] Anhanger werden Ublicherweise von Zugma-
schinen gezogen. So ist es bekannt, dass ein Pkw einen
Wohnwagen ziehen kann. Wenn der Anhanger von der
Zugmaschine abgenommen ist, wird er meist von Hand
in die endglltige Position geschoben. Jedoch werden
heutzutage zunehmend Anhanger im Wohnwagenbe-
reich angeboten, die aufgrund ihrer Gréf3e und damit ih-
res Gewichts nur noch unter Miihen von Hand verscho-
ben werden kénnen. Daher wurden Rangier- bzw.
Hilfsantriebe entwickelt, die es ermdglichen, einen An-
hanger auch ohne Zugmaschine mit Motorunterstiitzung
zu verschieben bzw. zu drehen.

[0003] In der gattungsgemaflen EP 1 714 858 A1 wird
ein Rangierantrieb fiir einen Fahrzeuganhanger mit ein-
seitig gelagerter Antriebsrolle beschrieben. Der Rangier-
antrieb weist einen relativ zu einem Fahrgestell des An-
hangers bewegbaren Trager auf, der einen Antriebsmo-
tor und eine Antriebsrolle tragt. Ein Bewegungsmecha-
nismus dient zum Bewegen des Tragers zwischen einer
Ruheposition, in der die Antriebsrolle von einem Rad des
Anhangers getrenntist, und einer Antriebsposition, in der
die Antriebsrolle gegen das Rad des Anhangers gedriickt
wird. Die Drehachse der Antriebsrolle steht dabeiin jeder
Position parallel zu der Drehachse des Anhangerrads.
[0004] Ein ahnlicher Rangierantrieb istin der EP 2 336
011 A1 gezeigt, bei dem ein die Antriebsrolle lagernder
Trager auf einer gekrimmten Bahn linear gefihrt zwi-
schen der Ruheposition und der Antriebsposition hin und
her bewegt wird.

[0005] Ausder EP 1447 312 A1 ist ein Rangierantrieb
bekannt, bei dem die Antriebsrolle mit Hilfe eines Tragers
an das Anhangerrad anstellbar ist, wobei der Trager um
eine senkrechte Schwenkachse horizontal verschwenk-
bar ist. In der Ruheposition steht die Drehachse der An-
triebsrolle schrag zu der Rad-Drehachse, wahrend die
beiden Drehachsen in der Antriebsposition parallel zu-
einander stehen.

[0006] Ferneristausder DE 60104626 T2 ein Hilfsan-
trieb fur einen Anhanger bekannt, der einen Trager samt
Antriebsrolle aufweist. Der Trager ist dabei teilkreisfor-
mig verschwenkbar, sodass die Antriebsrolle an ein Rad
des Anhangers geschwenkt werden kann.

[0007] Aus der EP 1 894 822 A1 ist ein Hilfsantrieb
bekannt, der eine Ubersetzungseinheit aufweist, sodass
der Hilfsantrieb eine Motorwellendrehachse aufweist, die
parallel zur Antriebsrollendrehachse ist.

[0008] Die DE 202 13 534 U1 zeigt einen Hilfsantrieb,
der eine Fihrung zum Verstellen der Antriebsrolle auf-
weist.

[0009] InderEP 2508 397 A1 ist eine Antriebsrolle fir
einen Rangierantrieb gezeigt. Die Antriebsrolle weist in
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axialer Richtung unterschiedliche Durchmesser auf, wo-
bei die Durchmesser an den axialen Enden geringer sind
als in der axialen Mitte der Antriebsrolle.

[0010] Durch die Parallelstellung der Antriebsrollen-
Drehachse und der Rad-Drehachse in der Antriebsposi-
tion wird erreicht, dass die Antriebsrolle gleichmaRig ge-
gen die Laufflache des Antriebsrads angedriickt wird, so
dass ein minimaler Schlupf bzw. eine optimale Traktion
zwischen Antriebsrolle und Laufflache erreicht werden
kann. Jedoch hat sich herausgestellt, dass die Parallel-
stellung der Drehachsen in der Praxis oft nicht erreichbar
ist, da sich die Stellung bzw. Ausrichtung der Antriebs-
rolle aufgrund von Toleranzen und Elastizitaten im Ran-
gierantrieb beim Anstellen gegen die Lauffliche veran-
dert. Wenn aber die Antriebsrolle in der Antriebsposition
schrag zu dem Anhangerrad steht, entsteht ein erhohter
Schlupf, so dass die Antriebsleistung nicht optimal Gber-
tragen werden kann. Dies kann sogar zu einem Durch-
rutschen und damit erhéhtem Verschlei} des Reifens
fihren.

[0011] Die Schragstellung der Antriebsrolle ergibt sich
insbesondere aus Toleranzen in den Fiihrungen der Mo-
tor-Getriebeeinheiten, die beim Andriicken der Antriebs-
rolle gegen das Anhangerrad auf Block gehen. Zudem
kann sich der gesamte Aufbau, d.h. der Rangierantrieb,
die Befestigung an dem Anh&nger sowie auch das den
Rangierantrieb tragende Anhéngerchassis elastisch ver-
formen. Ublicherweise werden derartige Rangierantrie-
be an einem Quertrager befestigt, der an der Unterseite
des Anhdngerchassis angebracht ist. Schon aus Ge-
wichtsgriinden weist der Quertrager eine relativ geringe
Wandstéarke auf, die die Steifigkeit des Quertragers be-
grenzt.

[0012] Figur4 zeigt ein Beispiel fiir ein bekanntes Ran-
giersystem mit zwei Rangierantrieben 20 in schemati-
scher Draufsicht, wobei die Rangierantriebe 20 in Ruhe-
position (Figur 4a) und in Antriebsposition (Figur 4b) dar-
gestellt sind. Die Rangierantriebe 20 weisen jeweils eine
Antriebsrolle 21 auf, die von einem unter einer Motorab-
deckung vorhandenen Antriebsmotor 22 drehend ange-
trieben werden. Weiterhin weist jeder Rangierantrieb 20
eine Befestigungseinrichtung 23 in Form eines Profil-
rohrs auf, welches auf einen Quertrager 24 aufgescho-
ben werden kann. Der Quertrager 24 dient als zusatzli-
che Abstiitzung des in Figur 4 nicht gezeigten, oberhalb
der Zeichenebene liegenden Chassisrahmens des An-
hangers. Insbesondere soll die Torsionssteifigkeit des
Chassisrahmens durch den Quertrager 24 verbessert
werden.

[0013] Figur4a zeigtdie Rangierantriebe 20 in der Ru-
heposition, in der die Antriebsrollen 21 jeweils von einem
schematisch dargestellten Anhangerrad 25 getrennt
sind.

[0014] Die Antriebsrolle 21 und der Antriebsmotor 22
sind von einem Trager 26 gehalten, der zwischen der in
Figur 4a gezeigten Ruheposition und der in Figur 4b dar-
gestellten Antriebsposition hin und her bewegbar ist. In
der Ruheposition ist das Anhangerrad 25 frei drehbar,
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wahrend in einem Betriebszustand, in dem der Trager
26in Antriebsposition steht, das Anhangerrad 25 mit Hilfe
der zugeordneten Antriebsrolle 21 drehend angetrieben
werden kann.

[0015] Beim Andriicken der Antriebsrolle 21 gegen die
Laufflache des zugeordneten Anhangerrads 25 muss ei-
ne hohe Anpresskraft erreicht werden, um den Schlupf
zwischen der Antriebsrolle 21 und dem Anhangerrad 25
zu minimieren. Wenn die Andriickkraft zu gering ist, be-
steht die Gefahr, dass die Antriebsrolle 21 durchrutscht
und das Anhangerrad 25 nicht zuverlassig antreibt. Auf-
grund der hohen Anpresskrafte werden die im Rangier-
antrieb vorhandenen Toleranzen voll ausgeschopft. Ins-
besondere gehenz.B.die Lagerungen (Lagerung der An-
triebsrolle 21 sowie die Bewegungsfiihrung des Tragers
26) auf Block. Zudem kdnnen sich samtliche Komponen-
ten des Rangierantriebs 20, wie insbesondere die Be-
festigungseinrichtung 23 aufgrund der grof3en wirkenden
Krafte elastisch verformen. Im Ergebnis fuhrt dies dazu,
dass die Antriebsrolle 21 nicht mehr exakt parallel zu
dem Anhéangerrad 25 steht, sondern schrag dazu, wie in
Figur 4b dargestellt.

[0016] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ei-
nen Rangiertrieb fiir einen Anhanger anzugeben, bei
dem eine Parallelstellung der Antriebsrollen-Drehachse
und der Rad-Drehachse in der Antriebsposition sicher
gestellt werden kann.

[0017] Die Aufgabe wird durch Rangierantriebe fiir ei-
nen Anhanger mit den Merkmalen der nebengeordneten
Anspriiche 1 und 3 geldst. Vorteilhafte Ausgestaltungen
sind in den abhangigen Anspriichen angegeben.
[0018] Ein Rangierantrieb fir einen Anhanger, mit ei-
ner Befestigungseinrichtung zum Befestigen an dem An-
hanger, einem relativ zu der Befestigungseinrichtung be-
wegbaren Trager, einem von dem Trager gehaltenen An-
triebsmotor, und mit einer von dem Antriebsmotor dre-
hend antreibbaren und von dem Trager gehaltenen An-
triebsrolle, wobei der Trager linear hin und her bewegbar
ist, zwischen einer Ruheposition, in der die Antriebsrolle
von einem Rad des Anhangers getrennt ist, und einer
Antriebsposition, in der die Antriebsrolle gegen das Rad
des Anhéangers gedriickt wird, in der Ruheposition die
Antriebsrollen-Drehachse der Antriebsrolle in einem
Winkel ungleich 0 Grad zu der Rad-Drehachse des Rads
steht, und wobei die Winkelstellung der Antriebsrollen-
Drehachse beim Erreichen der Antriebsposition wahrend
des Andriickens der Antriebsrolle gegen das Rad des
Anhangers aufgrund von Elastizitdten und/oder Toleran-
zen anderbar ist, ist dadurch gekennzeichnet, dass der
in der Ruheposition vorhandene Winkel der Antriebsrol-
len-Drehachse derart gewahlt ist, dass die Antriebsrol-
len-Drehachse in der Antriebsposition nach dem Vollzie-
hen des Andriickens gegen das Rad und dem Ausglei-
chen der Elastizitaten und Toleranzen parallel zu der
Rad-Drehachse steht, und dass der Trager wenigstens
Uber einen Teil seines Bewegungswegs durch eine Pa-
rallelverschiebung zwischen der Ruheposition und der
Antriebsposition bewegbar ist.
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[0019] Die sich elastisch verformenden Komponenten
sind keine Federn, vielmehr geben diese Komponenten
aufgrund ihrer eigenen Elastizitdt ein minimales MafR
nach.

[0020] In der Antriebsposition steht die Antriebsrollen-
Drehachse der Antriebsrolle somit parallel zu der Rad-
Drehachse des Rads.

[0021] Dabeikann die Antriebsrolle eine axiale Erstre-
ckung aufweisen, mit einem &uReren Axialbereich, der
von der Befestigungseinrichtung horizontal weiter ent-
fernt liegt als ein innerer Axialbereich der Antriebsrolle,
wobei in der Ruheposition der duRere Axialbereich der
Antriebsrolle naher zu dem Rad positioniert ist als der
innere Axialbereich der Antriebsrolle.

[0022] Die Antriebsrolle kann an dem Trager einseitig,
also auskragend gelagert sein. Ebenso ist es aber auch
moglich, dass die Antriebsrolle an dem Trager beidseitig
gelagert ist.

[0023] Die Antriebsrollen-Drehachse wird demnach
mit einem Winkel in der Ruheposition vorangestellt, wah-
rend sie in der Antriebsposition parallel zu der Rad-Dreh-
achse verlauft. Da der dulRere Axialbereich der Antriebs-
rolle, also der - bezogen auf den Anhanger - an der Au-
Renseite liegende Axialbereich ndher zu dem Anhanger-
rad positioniert ist als der innere, dem Anhéangerchassis
naherliegende Axialbereich der Antriebsrolle, beriihrt die
Antriebsrolle beim Zustellen aus der Ruheposition in die
Antriebsposition zuerst mit dem &dulleren Axialbereich
die Laufflache des Rads. Durch die somit zwischen der
Antriebsrolle und dem Anhangerrad wirkende Kraft wer-
den das Spiel bzw. die Toleranzen in den Lagern und
Fihrungen im Rangierantrieb ausgeglichen und auf
Block gesetzt. Hierbei ist zu beachten, dass die Antriebs-
rolle an dem Trager drehend gelagert ist und dass der
Trager relativ zu der Befestigungseinrichtung hin und her
bewegbar ist. Allein fir diese Beweglichkeiten sind ent-
sprechende Lager und Fihrungen vorzusehen, die na-
turgemal mit Toleranzen behaftet sind. Durch das Ein-
wirken der Kraft zwischen dem duf3eren Axialbereich und
dem Anhangerrad werden die Toleranzen ausgeschopft,
so dass sich die Winkelstellung der Antriebsrollen-Dreh-
achse in der Antriebspostion gegenliber der Winkelstel-
lung der Antriebsrollen-Drehachse in der Ruheposition
verandert.

[0024] Dieser Effekt Uberlagert sich mit elastischen
Verformungen innerhalb des Rangierantriebs, insbeson-
dere durch die Befestigungseinrichtung zum Befestigen
des Rangierantriebs an dem Trager. Aufgrund der He-
belwirkung zwischen der Krafteinleitungsstelle am aule-
ren Axialbereich der Antriebsrolle und der eigentlichen
Befestigungsstelle des Rangierantriebs an dem Anhén-
ger entstehen Biegemomente, die elastische Verformun-
gen zumindest bei einem Teil der Komponenten bewir-
ken. Auch diese elastischen Verformungen fiihren dazu,
dass sich die Winkelstellung der Antriebsrolle bzw. der
Antriebsrollen-Drehachse verandern, wenn die Antriebs-
rolle gegen das Rad angedriickt wird.

[0025] Die Veranderung der Winkelstellung nimmt in
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dem Male zu, wie die Antriebsrolle gegen das Rad ge-
driickt wird. Erst dann, wenn die Antriebsrolle die eigent-
liche Antriebsposition (Endposition) erreicht hat, steigt
die auf die Antriebsrolle wirkende Kraft nicht mehr an, so
dass auch die Verformungen und damit die Anderung
der Winkelstellung der Antriebsrollen-Drehachse zum
Stillstand kommt. In diesem Zustand, namlich in der An-
triebsposition, soll die Antriebsrollen-Drehachse parallel
zu der Rad-Drehachse stehen. Auf diese Weise ist ein
optimaler Schlupf zwischen Antriebsrolle und Anhanger-
rad gewahrleistet. Ein unerwilinschtes Schragstehen der
Antriebsrolle an der Laufflache des Anhangerrads kann
vermieden werden.

[0026] Einanderer Rangierantrieb fir einen Anhanger,
mit einer Befestigungseinrichtung zum Befestigen an
dem Anhanger, einem relativ zu der Befestigungseinrich-
tung bewegbaren Trager, einem von dem Trager gehal-
tenen Antriebsmotor und mit einer von dem Antriebsmo-
tor drehend antreibbaren und von dem Trager gelagerten
Antriebsrolle, wobei der Trager entlang einer Bewe-
gungsrichtung hin und her bewegbar ist, zwischen einer
Ruheposition, in der die Antriebsrolle von einem Rad des
Anhangers getrenntist, und einer Antriebsposition, in der
die Antriebsrolle gegen das Rad des Anhangers gedriickt
wird, in der Ruheposition die Antriebsrollen-Drehachse
der Antriebsrolle in einem Winkel ungleich 90 Grad zu
der Bewegungsrichtung steht, in der Antriebsposition die
Antriebsrollen-Drehachse der Antriebsrolle senkrecht
miteinem Winkel von 90 Grad zu der Bewegungsrichtung
steht, und wobei die Antriebsrolle eine axiale Erstreckung
aufweist, mit einem auleren Axialbereich, der von der
Befestigungseinrichtung horizontal weiter entfernt liegt
als ein innerer Axialbereich der Antriebsrolle, ist dadurch
gekennzeichnet, dass in der Ruheposition der duflere
Axialbereich der Antriebsrolle an einer bei bestimmungs-
gemaler Montage des Rangierantriebs dem Rad zuge-
wandten Vorderseite weiter nach vorne vorsteht als der
innere Axialbereich der Antriebsrolle.

[0027] Beidieser Variante wird die Winkelstellung der
Antriebsrollen-Drehachse in der Ruheposition nicht re-
lativ zu dem Anhangerrad, sondern relativ zu der Bewe-
gungsrichtung definiert, entlang der Trager hin und her
bewegbar ist. Als Bewegungsachse bzw. -richtung wird
somit die Bewegungsrichtung des Tragers verstanden,
wenn er von der Bewegungseinrichtung hin- bzw. her-
bewegt wird.

[0028] In der Ruheposition soll somit die Antriebsrol-
len-Drehachse in einem Winkel ungleich 90 Grad bzw.
nicht senkrecht zu der Bewegungsrichtung stehen. In
dieser Ruheposition steht aufgrund des Winkels der &u-
Rere Axialbereich der Antriebsrolle an der dem Rad zu-
gewandten Vorderseite weiter nach vorne vor als der in-
nere, ndher zu dem Anhangerchassis liegende Axialbe-
reich der Antriebsrolle.

[0029] Bei einer bestimmungsgemaflen Montage des
Rangierantriebs wird somit erreicht, dass der duf3ere Axi-
albereich der Antriebsrolle in der Ruheposition naher zu
dem Anhangerrad positioniert ist als der innere Axialbe-
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reich, so dass auch bei dieser Variante die Antriebsrolle
mit einem Winkel gegen die Laufflache des Anhanger-
rads gedriickt werden kann. Die im Zuge des Toleranz-
ausgleichs und der elastischen Verformung bewirkte An-
derung der Winkelstellung der Antriebsrollen-Drehachse
ermdglicht es, dass schlieRlich in der Antriebsposition
die Antriebsrollen-Drehachse senkrecht mit einem Win-
kel von 90 Grad zu der Bewegungsrichtung steht.
[0030] Wie dargelegt, kann sich die Winkelstellung der
Antriebsrollen-Drehachse wahrend des Andriickens der
Antriebsrolle gegen das Rad des Anhangers aufgrund
von Elastizitaten und/oder Toleranzen andern, wobei der
Winkel der Antriebsrollen-Drehachse zur Rad-Drehach-
se in der Ruheposition derart gewahlt ist, dass die An-
triebsrollen-Drehachse nach dem Vollziehen des Andri-
ckens gegen das Rad und dem Ausgleichen der Elasti-
zitaten und der Toleranzen parallel zu der Rad-Drehach-
se steht.

[0031] DerTragerkannwenigstens tbereinen Teil sei-
nes Bewegungswegs durch eine Parallelverschiebung
zwischen der Ruheposition und der Antriebsposition in
der Art bewegbar sein. Die Parallelverschiebung ent-
spricht im mathematischen Sinne einer Translation. Von
dieser Bewegungsdefinition ausdriicklich ausgenom-
men sind die oben beschriebenen Winkelverédnderun-
gen, die sich durch Elastizitdten oder Toleranzen (z.B.
Lagerspiel) ergeben kdnnen.

[0032] Insbesondere kann bei einem Bewegen des
Tragers aus der Ruheposition in die Antriebsposition die
Winkelstellung der Antriebsrollen-Drehachse relativ zu
der Rad-Drehachse solange unveranderlich sein, solan-
ge die Antriebsrolle das Rad des Anhangers noch nicht
berihrt, also keine Kraft zwischen der Antriebsrolle und
dem Rad wirkt.

[0033] Beieiner Variante kann die Bewegung des Tra-
gers eine Bewegungskomponente in Horizontalrichtung
und/oder eine Bewegungskomponente in Vertikalrich-
tung aufweisen, wobei die Bewegungskomponente line-
ar ist. Beispiele fur eine derartige lineare Bewegung des
Tragers sind aus der EP 1714 858 A1 oder der EP 2 336
011 A1 bekannt. Eine Linearbewegung kann somit exakt
gradlinig sein. Ebenso ist unter einer linearen Bewegung
aber auch eine gefiihrte Bewegung zu verstehen, bei der
nur eine Bewegungskomponente sich im Raum linear
erstreckt, wie dies bei der EP 2 336 011 A1 in Horizon-
talrichtung der Fall ist.

[0034] Beibeiden Varianten geniigt es, wenn die An-
triebsrollen-Drehachse in der Ruheposition nur minimal
schrag zu den restlichen Komponenten steht, insbeson-
dere nur minimal schrdg zu der Bewegungsachse des
Tragers bzw nur minimal schrag zu der Rad-Drehachse.
Der Winkel der Antriebsrollen-Drehachse kannin diesem
Fall z.B. nur wenige Grad, z.B. 1 bis 3 Grad von einer
senkrechten Anordnung zwischen der Antriebsrollen-
Drehachse und der Bewegungsachse bzw. einer paral-
lelen Anordnung zwischen der Antriebsrollen-Drehachse
und der Rad-Drehachse abweichen. Bei dieser Anord-
nung ergibt sich die Mdglichkeit, das technisch bedingte
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Spiel in den Fiilhrungen auszugleichen. So wird z.B. der
Trager relativ zu der Befestigungseinrichtung bzw. einer
von der Befestigungseinrichtung getragenen Halterung
geflhrt, d.h. in einer geeigneten Fiihrung, z.B. einer Li-
nearfuhrung, gehalten. Zudem wird die Antriebsrolle am
Trager gefuhrt bzw. gelagert. Alle Fiihrungen und Lager
weisen geringe Toleranzen auf, die sich jedoch im Be-
trieb addieren kdnnen.

[0035] Insbesondere dann, wenn die Antriebsrolle mit
hoher Kraft gegen das Anhangerrad angedrickt wird,
werden die Fihrungs- und Lagertoleranzen ausge-
schopft, so dass die Antriebsrolle in ihrer Stellung um
einige Grad nachgibt. Wenn die Antriebsrolle z.B. - ge-
mafR dem Stand der Technik - im Ausgangszustand (Ru-
heposition) genau senkrecht zu der Bewegungsachse
des Tragers steht, wird sie im Lastzustand (Antriebspo-
sition) nicht mehr senkrecht zu der Bewegungsachse,
sondern in einem etwas kleineren Winkel, z.B. 88 Grad
oder 89 Grad stehen. Das flihrt dazu, dass die Antriebs-
rolle leicht schrag gegen die Laufflache des Anhanger-
rads angedriickt wird, wodurch die Kraftiibertragung zwi-
schen Antriebsrolle und Anhéngerrad zumindest gering-
fugig eingeschrankt werden kann.

[0036] Durch das "proaktive" Schragstellen der An-
triebsrollen-Drehachse im Ruhezustand kann diesem
Nachteil entgegengewirkt werden. Wenn dann namlich
die Antriebsrolle beim Andriicken gegen das Anhanger-
rad eine Ausgleichbewegung volizieht, weil die Fih-
rungs- und Lagertoleranzen erschopft werden, stellt sich
schliefllich im Lastzustand (Antriebsposition) die An-
triebsrollen-Drehachse exakt senkrecht zu der Bewe-
gungsachse des Tragers. Dadurch kann eine gleichma-
Rige Kraftibertragung auf das Anhangerrad gewahrleis-
tet werden.

[0037] Bei einer Variante ist eine Bewegungseinrich-
tung vorgesehen, zum Bewegen des Tragers zwischen
einer Ruheposition, in der die Antriebsrolle von einem
Rad des Anhangers getrennt ist, und einer Antriebspo-
sition, in der die Antriebsrolle gegen das Rad des An-
hangers gedriickt wird.

[0038] Der Rangierantrieb weist typischerweise den
relativ zu der Befestigungseinrichtung bzw. einer von der
Befestigungseinrichtung getragenen Halterung beweg-
baren Trager auf, der den Antriebsmotor und die An-
triebsrolle tragt bzw. lagert. Mit Hilfe der Bewegungsein-
richtung kann der Trager zwischen der Ruheposition und
der Antriebsposition hin- und herbewegt werden, sodass
die Antriebsrolle bei Bedarf gegen das Rad des Anhéan-
gers, insbesondere gegen die Laufflache des Anhanger-
rads angedriickt oder von dem Rad abgehoben wird. Die-
ser Aufbau ist zum Beispiel aus der EP 1 714 858 A1
bekannt.

[0039] Im Kraftfluss zwischen dem Antriebsmotor und
der Antriebsrolle kann eine Getriebeeinrichtung vorge-
sehen sein, wobei der dufRere Axialbereich der Antriebs-
rolle von der Getriebeeinrichtung horizontal weiter ent-
fernt liegt als der innere Axialbereich der Antriebsrolle.
Dies bedeutet, dass sich die Antriebsrolle von der Ge-
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triebeeinrichtung horizontal wegerstreckt. Dabei kann
die Getriebeeinrichtung ebenfalls von dem Trager gehal-
ten sein.

[0040] Die Getriebeeinrichtung kann in geeigneter
Weise aufgebaut sein. Insbesondere kann die Getriebe-
einrichtung wenigstens eine Komponente aufweisen,
ausgewahlt aus der Gruppe Stirnradstufe, Kegelradstu-
fe, Kronradstufe, Schneckenradstufe, Hypoidstufe, Dop-
pelzahnrad, einstiickig ausgefiihrtes Doppelzahnrad.
[0041] Je nach Winkelstellung zwischen der Drehach-
se des Antriebsmotors und der Drehachse der Antriebs-
rolle kann somit ein geeignetes Getriebe aufgebaut wer-
den, wobei auch verschiedene Komponenten kombinier-
bar sind.

[0042] Bei einer Ausflihrungsform kann der Trager z.
B. gleichzeitig einen Teil des Getriebegehduses bilden,
so dass der Trager und das Getriebegehause in einer
Baugruppe integriert sind.

[0043] Der Winkelbereich, Giber den die Antriebsrollen-
Drehachse bei Erreichen der Antriebsposition durch die
Einwirkung der Andriickkraft gegen das Anhéangerrad ih-
re Richtung andert, betrégt nur wenige Grad, z.B. 1 bis
10 Grad oder 1 bis 3 Grad. In der Ruheposition kann
demnach der Winkel zwischen der Antriebsrollen-Dreh-
achse und der Rad-Drehachse zwischen 1 Grad und 10
Grad, insbesondere zwischen 1 Grad und 5 Grad, ins-
besondere zwischen 1 Grad und 3 Grad liegen. Die
Schrégstellung der Antriebsrollen-Drehachse gegeni-
ber der Parallelanordnung zu der Rad-Drehachse kann
dementsprechend relativ gering sein. Sie hangt insbe-
sondere von der Steifigkeit des Gesamtaufbaus sowie
den Toleranzen in den Lagerungen und Fihrungen ab.
[0044] Der Schragstellungswinkelkannohne Weiteres
aufgrund der vorhandenen Informationen tber den kon-
struktiven Aufbau des Rangierantriebs und der verwen-
deten Materialien berechnet werden, z.B. mit Hilfe eines
entsprechenden CAD-Systems. Eine Feinabstimmung
lasst sich gegebenenfalls mit Hilfe eines Simulationspro-
gramms oder auch durch Versuche einfach ermitteln.
[0045] Der der Erfindung zugrunde liegende Gedanke
der proaktiven Schragstellung der Antriebsrollen-Dreh-
achse kann dartiber hinaus genutzt werden, den Ran-
gierantrieb einschlieRlich der Befestigung an dem Chas-
sis des Anhéngers insgesamt elastischer zu gestalten.
Auf diese Weise lasst sich der Einsatz von Material re-
duzieren, das ansonsten zur Erhéhung der Steifigkeit der
Gesamtkonstruktion beim Stand der Technik notwendig
ist. Die Materialersparnis fihrt zu einer Verminderung
des Gewichts. Somit Iasst sich gezielt ein Rangierantrieb
mit erhdhter Elastizitat der Teilkomponenten realisieren,
ohne dass die technische Qualitét beeintrachtigt wird,
wobei erhebliche Gewichtseinsparungen erreicht wer-
den kdnnen.

[0046] Bei einer Ausfihrungsform ist der Trager ent-
lang einer Bewegungsrichtung zwischen der Ruheposi-
tion und der Antriebsposition hin und her bewegbar. Die
Antriebsrollen-Drehachse kann schrag zu der Bewe-
gungsrichtung stehen, wobei die Bewegungsrichtung ih-
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rerseits senkrecht zu der Rad-Drehachse steht.

[0047] Bei einer Variante kann die Antriebsmotor-
Drehachse des Antriebsmotors parallel mit einem Winkel
von 0 Grad oder senkrecht mit einem Winkel von 90 Grad
zu der Bewegungsrichtung stehen.

[0048] Bei einer anderen Variante kann die Antriebs-
motor-Drehachse des Antriebsmotors in einem Winkel
von gréRBer 0 Grad und kleiner 90 Grad zu der Bewe-
gungsrichtung stehen.

[0049] Wiederum bei einer anderen Ausfiihrungsform
kann die Bewegungsrichtung in einem Winkel von gréRer
0 Grad und kleiner 90 Grad zu der Rad-Drehachse ste-
hen.

[0050] SchlieBlich ist auch eine Variante mdglich, bei
der die Antriebsrollen-Drehachse senkrecht oder in ei-
nem Winkel zu der Bewegungsrichtung steht.

[0051] Der Antriebsmotor kann zum Beispiel ein Uni-
versalmotor oder ein birstenloser Elektromotor sein. Ins-
besondere ein burstenloser Elektromotor mit AulRenlau-
fer (AuRenlaufermotor) kann zweckmafig sein, weil er
einen besonders kompakten Aufbau ermdglicht. Insbe-
sondere die axiale Léange eines derartigen AufRenlaufer-
motors ist gering und erhéht somit die Kompaktheit.
[0052] Ein AuBenlaufermotor hat zudem den Vorteil,
dass er ein héheres Drehmoment erzeugt als ein Innen-
laufermotor. Zudem kann aufgrund des erhdhten Dreh-
moments die Drehzahl des Motors reduziert werden, was
sich vorteilhaft fur die Auslegung der zwischen dem An-
triebsmotor und der Antriebsrolle erforderlichen Getrie-
beeinrichtung, insbesondere fiir die Anforderung an die
Ubersetzungsverhéltnisse auswirkt. Durch die Bauform
eines AuRenldufermotors kdénnen darliber hinaus das
Bauvolumen und Gewicht splrbar reduziert werden.
[0053] Die Antriebsrolle kann z.B. eine Antriebsrolle
sein, wie sie aus der EP 1 702 835 A1 bekannt ist.
[0054] Die Antriebsrolle kann Uber ihre axiale Erstre-
ckung eine veranderliche AuRenkontur aufweisen, der-
art, dass der Durchmesser der Antriebsrolle im Bereich
ihrer axialen Mitte gréRerist als anihren axialen Randern.
Wenn die Antriebsrolle somit in der Mitte einen etwas
gréReren Durchmesser aufweist als an den Réndern, al-
so z.B. eine bombierte oder bauchige Form aufweist,
kann sie auf der Laufflache des Anhangerrads etwas tie-
fer eindringen als an den Randern. Da jedoch die Lauf-
flache des Anhangerrads prinzipbedingt weicher ist als
die eher steiferen Flanken des Anhangerrads, kann auf
diese Weise eine insgesamt gleichméaRige Anpress-
druckverteilung zwischen Antriebsrolle und Anhanger-
rad erreicht werden.

[0055] Zudem erleichtert diese Form das Andern der
Winkelstellung der Antriebsrollen-Drehachse beim An-
driicken der Antriebsrolle gegen das Rad des Anhéan-
gers, indem die bombierte Auflenkontur der Antriebsrolle
seitlich Uber die Laufflache des Anhangerrads abwalzt.
[0056] Diese und weitere Vorteile und Merkmale der
Erfindung werden nachfolgend anhand von Beispielen
unter Zuhilfenahme der begleitenden Figuren naher er-
lautert. Es zeigen:
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Fig. 1 eine Draufsicht eines Rangierantriebs;

Fig. 2 eine Draufsicht eines Rangierantriebs geman
einer anderen Ausfiihrungsform;

Fig. 3 eine Draufsicht eines Rangierantriebs geman
einer weiteren Variante; und

Fig. 4 ein Rangiersystem in Ruheposition (Fig. 4a)
und in Antriebsposition (Fig. 4b).

[0057] Figur 1 zeigt eine Draufsicht auf einen Rangier-
antrieb mit einem unter einer Abdeckung verborgenen
Antriebsmotor 1 und einer von dem Antriebsmotor 1 dre-
hend antreibbaren Antriebsrolle 2.

[0058] Der Antriebsmotor 1 und die Antriebsrolle 2 sind
von einem Trager 3 gehalten, wobei die Antriebsrolle 2
an dem Trager 3 einseitig gelagertist. Selbstverstandlich
ist auch eine zweiseitige bzw. beidseitige Lagerung der
Antriebsrolle 2 an dem Trager 3 mdglich. Der Trager 3
ist teilweise als Getriebegehduse ausgebildet, so dass
in seinem Inneren auch eine Getriebeeinrichtung 4 an-
geordnet ist, die dazu dient, die verhaltnismaRig hohe
Drehzahl des Antriebsmotors 1 in eine niedrigere Dreh-
zahl fur die Antriebsrolle 2 zu Ubersetzen.

[0059] Die Getriebeeinrichtung 4 ist in Fig. 1 nur von
aulen dargestellt. Insbesondere kann die Getriebeein-
richtung 4 mehrere Stufen aufweisen, um das gewiinsch-
te gesamte Ubersetzungsverhaltnis zu erreichen.
[0060] Der Trager 3 wird von einer Befestigungsein-
richtung 5 gehalten, die ihrerseits an einem Fahrgestell
6 eines Anhangers angebracht werden kann, das in Fig.
1 in Form eines Chassis-Langstragers nur schematisch
dargestellt ist. Zum Beispiel kann die Befestigungsein-
richtung 5 in Form eines Vierkantrohrs ausgeftihrt sein,
das auf ein entsprechendes Querrohr (nicht dargestellt)
aufgeschoben werden kann, wobei das Querrohr wie-
derum an der Unterseite des Anhéngers in an sich be-
kannter Weise befestigt ist.

[0061] Die Befestigungseinrichtung 5 weist eine Hal-
terung 7 auf, die den Trager 3 tragt. Der Trager 3 ist dann
relativ zu der Halterung 7 durch eine Parallelverschie-
bung hin- und her bewegbar. Z.B. kann die Halterung 7
eine geeignete Linearfiihrung aufweisen, um ein lineares
Bewegen des Tragers 3 zu erméglichen.

[0062] Der Trager 3 ist relativ zu der Befestigungsein-
richtung 5 mit Hilfe einer nicht dargestellten Bewegungs-
einrichtung linear hin und her bewegbar. Auf diese Weise
kann der Trager 3 zwischen einer Ruheposition, in der
die Antriebsrolle 2 von einem Rad 8 des Anhangers ge-
trennt ist - wie in Fig. 1 gezeigt - und einer Antriebsposi-
tion, in der die Antriebsrolle 2 gegen das Rad 8 des An-
hangers gedriickt wird hin- und herbewegt werden. Die
Bewegungseinrichtung kann z.B. einen Spindelantrieb
aufweisen, um die Bewegung des Tragers 3 zu ermdg-
lichen.

[0063] Der Trager 3 ist zusammen mit dem Antriebs-
motor 1, der Antriebsrolle 2 und der Getriebeeinrichtung
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4 entlang der Bewegungsrichtung X in einer geraden,
gekrimmten oder kurvenférmigen Bahn hin- und her be-
wegbar, um zwischen der Ruheposition und der Antriebs-
position verschoben werden zu kdénnen. Der entspre-
chende Bahnverlauf ergibt sich dabei aus der Betrach-
tungsperspektive.

[0064] InderinFig.1gezeigten Ruhepositiondes Ran-
gierantriebs erstrecken sich die Drehachse 2a der An-
triebsrolle 2 und die Drehachse 8a des Anhangerrads 8
in einem Winkel o zueinander.

[0065] Die Drehachse 8a des Anhdngerrads 8 ist in
Figur 1 nicht maRstablich eingezeichnet, da sie sich bei
Berlicksichtigung der realen GroRRe des Anhangerrads 8
aullerhalb der Zeichnung befinden wiirde.

[0066] Wahrend somit die Rad-Drehachse 8a recht-
winklig zu der Bewegungsrichtung X steht, steht die An-
triebsrolle 2 mit ihrer Drehachse 2a in dem genannten
Winkel o zur Drehachse 8a des Anhangerrads 8. Die
Schréagstellung betragt nur wenige Grad. Insbesondere
kann o zwischen 1 Grad und 10 Grad liegen.

[0067] Beim Bewegen des Tragers 3 aus der in Figur
1 dargestellten Ruheposition in die Antriebsposition (vgl.
Fig. 4b) wird die Antriebsrolle 2 gegen die Laufflache des
Anhangerrads 8 gedrickt. Aufgrund der Schragstellung
wirkt die Kraft zunéchst auf einen dufleren Axialbereich
9 der Antriebsrolle 2, der horizontal von der Getriebeein-
richtung 4 und der Befestigungseinrichtung 5 weiter ent-
fernt liegt, als ein innerer Axialbereich 10 der Antriebs-
rolle 2.

[0068] Beim weiteren Zustellen des Tragers 3 wird die
auf die Antriebsrolle 2 wirkende Kraft immer grof3er, so
dass nachfolgend die Toleranzen in den Lagern und Fiih-
rungen ausgeglichenwerden, das heif3t auf Block setzen.
Zu den Lagerungen gehort insbesondere die drehbare
Lagerung der Antriebsrolle 2 am Trager 3. Als Fihrung
ist die Linearfiihrung zwischen der Halterung 7 und dem
Trager 3 zu nennen.

[0069] Weiterhin sind die wirkenden Krafte derartgrof3,
dass sich auch elastische Verformungen ergeben. Ins-
besondere kann sich die auskragende Befestigungsein-
richtung 5 verbiegen.

[0070] Aufgrund dieser Ausgleichsbewegungen und
-verformungen andert sich die Winkelstellung der An-
triebsrollen-Drehachse 2a zur Drehachse 8a, so dass die
Antriebsrollen-Drehachse 2a zunehmend parallel zu der
Rad-Drehachse 8a gestellt wird. Bei optimaler Ausle-
gung der Winkelstellung (Winkel o) unter Beruicksichti-
gung der wirkenden Krafte, Toleranzen und Elastizitaten
kann es erreicht werden, dass die Antriebsrolle 2
schlief3lich in der endgliltigen Antriebsposition des Tra-
gers 3 exakt parallel zu der Rad-Drehachse 8a steht.
[0071] Der Winkelausgleich der Antriebsrollen-Dreh-
achse 2a kann auch dadurch unterstiitzt werden, dass
die Antriebsrolle 2 eine geringfligig bombierte Form auf-
weist. Insbesondere kann die Antriebsrolle 2 im Bereich
ihrer zwischen dem &ufleren Axialbereich 9 und dem in-
neren Axialbereich 10 liegenden axialen Mitte 2b einen
gréReren Durchmesser aufweisen als an ihren axialen

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

Randern bzw. Enden 9b, 10b. Durch diese bombierte
Form der Antriebsrolle 2 wird erreicht, dass der Druck in
der Mitte der Laufflache des Anhangerrads 8 etwas gro-
Rer ist als an den steiferen Flanken des Rads 8. Dies
fuhrtzu einer VergleichmaRigung des Anpressdrucks der
Antriebsrolle 2 am Anhé&ngerrad 8, so dass insgesamt
das Drehmoment zuverldssiger Ubertragen werden
kann. Zudem kann die Antriebsrolle 2 beim Bewegen in
die Antriebsposition tber die bombierte AuBenform seit-
lich abwalzen.

[0072] Bei der in Figur 1 gezeigten Ausfiihrungsform
stehen die Motordrehachse 1 a und die Drehachse 2a
zwar im Groben senkrecht, jedoch nicht mit 90 Grad zu-
einander, sondern genauer gesagt in einem Winkel von
90 Grad plus den Winkel a.

[0073] Ferner ist zwischen der Antriebsrollen-Dreh-
achse 2a der Antriebsrolle 2 und der Bewegungsrichtung
X ein Winkel B ausgebildet, welcher in Figur 1 90 Grad
plus den Winkel o betragt.

[0074] Die Motordrehachse 1 a steht unter einem Win-
kel y zur Bewegungsrichtung X, wobei der Winkel yin der
gezeigten Ausfihrungsform 0 Grad ist.

[0075] Die Drehachse 8a des Anhangerrads 8 schliel3t
mitder Bewegungsrichtung X einen Winkel & ein, welcher
in der Ausfiihrungsform nach Figur 1 90 Grad betragt.
[0076] Zudem istdie Antriebsrolle 2 mitihrer Drehach-
se 2a derart zur Motordrehachse 1 a angeordnet, dass
ein Winkel ¢ vorliegt, der in der gezeigten Ausfiihrung 90
Grad plus den Winkel o grof ist.

[0077] Ebenso ist aber auch eine hier nicht gezeigte
Ausfiihrung maéglich, bei der die Drehachsen 1 a, 2a des
Antriebsmotors 1 und der Antriebsrolle 2 nahezu parallel
(jedoch nicht genau parallel) zueinander, also mit dem
Winkel € zueinander stehen, der die Groflie des Winkels
o aufweist.

[0078] Figur 2 zeigt eine andere Ausflihrungsform des
Rangierantriebs, der prinzipiell analog zu dem Rangier-
antrieb von Figur 1 aufgebaut ist.

[0079] Insbesondere steht die Drehachse 2a der An-
triebsrolle 2 ebenfalls in einem Winkel a. zu der Drehach-
se 8a des Anhangerrads 8.

[0080] Im Unterschied zu der Ausfiihrungsform von Fi-
gur 1 ist jedoch die Drehachse 2a senkrecht zu der Be-
wegungsrichtung X des Tragers 3 angeordnet, wobei
wiederum die Bewegungsrichtung X schrdg zu der
Hauptrichtung des Anhangers ausgerichtet ist, die z.B.
durch den eingezeichneten Langstrager des Fahrge-
stells 6 vorgegeben ist. Die Bewegungsrichtung X steht
somitin dem Winkel 3 ungleich 90 Grad (namlich 90 Grad
+/- o) zu der Rad-Drehachse 8a.

[0081] Bei dieser Variante kann somit ein herkdmmli-
cher Rangierantrieb verwendet werden, wie er z.B. aus
der EP 1 714 858 A1 bekannt ist. Der Rangierantrieb ist
allerdings mit Hilfe der Befestigungseinrichtung 5 mit ei-
nem geeigneten Winkel, der der GréRRe des Winkels o
entspricht, an dem Anhanger zu montieren, um die ge-
wiinschte Schragstellung zwischen der Antriebsrollen-
Drehachse 2a und der Rad-Drehachse 8a zu erzielen.
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[0082] Selbstverstandlich ist auch eine Variante denk-
bar, die die Merkmale der Rangierantriebe der Figuren
1 und 2 kombiniert. Insbesondere kann auch bei der Va-
riante von Figur 2 die Antriebsrollen-Drehachse 2a mit
dem Winkel B, der ungleich 90 Grad ist, zu der Bewe-
gungsrichtung X stehen, wenn dies zweckmaRig ist.
[0083] Figur 3 zeigt wiederum eine andere Variante,
bei der der Rangierantrieb eine Antriebsrolle 2 aufweist,
deren Drehachse 2a senkrecht zu der Motordrehachse
1asteht, also e gleich 90 Grad st (wie beiFigur 2). Jedoch
sind der Trager 3 bzw. die Halterung 7 derart ausgelegt,
dass sich die Bewegungsrichtung X entlang der durch
das Anhangerfahrgestell 6 vorgegebenen Hauptrichtung
X erstreckt, wobei die Hauptrichtung X somit senkrecht
zu der Rad-Drehachse 8a steht.

[0084] In dieser Ausfiihrungsform ist der Winkel y zwi-
schen der Motordrehachse 1 a und der Bewegungsrich-
tung X ungleich 0 Grad, da er der WinkelgréRRe des Win-
kels o entspricht.

[0085] Allen Ausfiihrungsformen gemeinsam ist es,
dass die Antriebsrollen-Drehachse 2a in der Ruheposi-
tion des Tragers 3 nicht parallel, sondern mitdem Winkel
o zu der Drehachse 8a des Anhéangerrads 8 steht. Der
Winkel o. und die daraus resultierende geringfigige Win-
kelstellung kdnnen somit den Ausgleich von Toleranzen
in den Lagern und Fihrungen im Lastzustand ermdgli-
chen. Im Lastzustand, derin der Antriebsposition erreicht
wird, ist dann die parallele Ausrichtung der Antriebsrol-
len-Drehachse 2a zu der Rad-Drehachse 8a und damit
zu der Laufflache des Anhangerrads 8 gewahrleistet, so
dass ein optimaler Schlupf zwischen der Mantelflache
der Antriebsrolle 2 und der Laufflache des Anhangerrads
8 erreicht wird.

[0086] Die Schragstellung der Antriebsrollen-Dreh-
achse 2a ist in den Figuren zur Verdeutlichung Ubertrie-
ben dargestellt. Je nach Prazision der Lagerungen und
Steifigkeit des Rangierantriebs muss der Winkel o nur
geringflugig Uber 0 Grad liegen. Schon ab 1 Grad kénnen
gute Ergebnisse erzielt werden.

Patentanspriiche
1. Rangierantrieb flir einen Anhanger, mit

- einer Befestigungseinrichtung (5) zum Befes-
tigen an dem Anhanger;

- einem relativ zu der Befestigungseinrichtung
(5) bewegbaren Trager (3);

- einem von dem Trager (3) gehaltenen An-
triebsmotor (1); und mit

- einer von dem Antriebsmotor (1) drehend an-
treibbaren und von dem Trager (3) gehaltenen
Antriebsrolle (2); wobei

- der Trager (3) entlang einer Bewegungsrich-
tung linear hin und her bewegbar ist, zwischen
einer Ruheposition, in der die Antriebsrolle (2)
von einem Rad (8) des Anhangers getrennt ist,
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und einer Antriebsposition, in der die Antriebs-
rolle (2) gegen das Rad (8) des Anhangers ge-
driickt wird; und wobei

- die Winkelstellung der Antriebsrollen-Dreh-
achse (2a) beim Erreichen der Antriebsposition
wahrend des Andriickens der Antriebsrolle (2)
gegendas Rad (8) des Anhangers aufgrund von
Elastizitaten und/oder Toleranzen &nderbar ist;

dadurch gekennzeichnet, dass

- in der Ruheposition die Antriebsrollen-Dreh-
achse (2a) der Antriebsrolle (2) in einem Winkel
(o) ungleich 0 Grad zu der Rad-Drehachse (8a)
des Rads (8) steht;

- die Elastizitdten durch elastische Verformun-
gen innerhalb der Komponenten des Rangier-
antriebs bestimmt sind;

- der in der Ruheposition vorhandene Winkel (o)
der Antriebsrollen-Drehachse (2a) derart ge-
wahlt ist, dass die Antriebsrollen-Drehachse
(2a) in der Antriebsposition nach dem Vollzie-
hen des Andriickens gegen das Rad (8) und
dem Ausgleichen der elastischen Verformun-
gen innerhalb der Komponenten des Rangier-
antriebs und Toleranzen parallel zu der Rad-
Drehachse (8a) steht; und dass

- der Trager (3) wenigstens Uber einen Teil sei-
nes Bewegungswegs durch eine Parallelver-
schiebung zwischen der Ruheposition und der
Antriebsposition bewegbar ist.

2. Rangierantrieb nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass

- die Antriebsrolle (2) eine axiale Erstreckung
aufweist, mit einem &ufReren Axialbereich (9),
der von der Befestigungseinrichtung (5) hori-
zontal weiter entfernt liegt als ein innerer Axial-
bereich (10) der Antriebsrolle (2); und dass

- in der Ruheposition der aulRere Axialbereich
(9) der Antriebsrolle (2) ndher zu dem Rad (8)
positioniert ist als der innere Axialbereich (10)
der Antriebsrolle (2).

3. Rangierantrieb fir einen Anhanger, mit

- einer Befestigungseinrichtung (5) zum Befes-
tigen an dem Anhanger;

- einem relativ zu der Befestigungseinrichtung
(5) bewegbaren Trager (3);

- einem von dem Trager (3) gehaltenen An-
triebsmotor (1); und mit

- einer von dem Antriebsmotor (1) drehend an-
treibbaren und von dem Trager (3) gelagerten
Antriebsrolle (2); wobei

- der Trager (3) entlang einer Bewegungsrich-
tung (X) linear hin und her bewegbar ist, zwi-



15 EP 2 669 154 B1 16

schen einer Ruheposition, in der die Antriebs-
rolle (2) von einem Rad (8) des Anhangers ge-
trennt ist, und einer Antriebsposition, in der die
Antriebsrolle (2) gegen das Rad (8) des Anhén-
gers gedrickt wird;

-inderAntriebsposition die Antriebsrollen-Dreh-
achse (2a) der Antriebsrolle (2) senkrecht mit
einem Winkel () von 90 Grad zu der Bewe-
gungsrichtung (X) steht; und wobei

- die Antriebsrolle (2) eine axiale Erstreckung
aufweist, mit einem duferen Axialbereich (9),
der von der Befestigungseinrichtung (5) hori-
zontal weiter entfernt liegt als ein innerer Axial-
bereich (10) der Antriebsrolle (2);

dadurch gekennzeichnet, dass

- in der Ruheposition die Antriebsrollen-Dreh-
achse (2a) der Antriebsrolle (2) in einem Winkel
(B) ungleich 90 Grad zu der Bewegungsrichtung
(X) steht;

- in der Ruheposition der dulere Axialbereich
(9) der Antriebsrolle (2) an einer dem Rad zu-
gewandten Vorderseite weiter nach vorne zum
Rad vorsteht als derinnere Axialbereich (10) der
Antriebsrolle (2).

Rangierantrieb nach Anspruch 3, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Trager (3) wenigstens Uber ei-
nen Teil seines Bewegungswegs durch eine Paral-
lelverschiebung zwischen der Ruheposition und der
Antriebsposition bewegbar ist.

Rangierantrieb nach einem der vorstehenden An-
spriche, dadurch gekennzeichnet, dass bei ei-
nem Bewegen des Tragers (3) aus der Ruheposition
in die Antriebsposition die Winkelstellung der An-
triebsrollen-Drehachse (2a) relativ zu der Rad-Dreh-
achse (8a) so lange unveranderlich ist, so lange die
Antriebsrolle (2) das Rad (8) des Anhangers noch
nicht berthrt.

Rangierantrieb nach einem der vorstehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die Be-
wegung des Tragers (3) eine Bewegungskompo-
nente in Horizontalrichtung und/oder eine Bewe-
gungskomponente in Vertikalrichtung aufweist, wo-
bei die jeweilige Bewegungskomponente geradlinig
ist.

Rangierantrieb nach einem der vorstehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dassin der Ru-
heposition der Winkel (o) zwischen der Antriebsrol-
len-Drehachse (2a) und der Rad-Drehachse (8a)
zwischen 1 Grad und 10 Grad, insbesondere zwi-
schen 1 Grad und 5 Grad, insbesondere zwischen
1 Grad und 3 Grad liegt.
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Rangierantrieb nach einem der vorstehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass

- der Trager (3) entlang einer Bewegungsrich-
tung (X) zwischen der Ruheposition und der An-
triebsposition hin und her bewegbar ist;

- die Antriebsrollen-Drehachse (2a) schrag zu
der Bewegungsrichtung (X) steht; und dass

- die Bewegungsrichtung (X) senkrecht zu der
Rad-Drehachse (8a) steht.

Rangierantrieb nach einem der vorstehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die An-
triebsmotor-Drehachse (1a) des Antriebsmotors (1)
parallel oder senkrecht mit einem Winkel (y) von 90
Grad zu der Bewegungsrichtung (X) steht.

Rangierantrieb nach einem der Anspriiche 1 bis 8,
dadurch gekennzeichnet, dass die Antriebsmotor-
Drehachse (1a) des Antriebsmotors (1) in einem
Winkel (y) von groRer 0 Grad und kleiner 90 Grad zu
der Bewegungsrichtung (X) steht.

Rangierantrieb nach einem der vorstehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die Be-
wegungsrichtung (X) in einem Winkel (3) von groRer
0 Grad und kleiner 90 Grad zu der Rad-Drehachse
(8a) steht.

Rangierantrieb nach einem der vorstehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die An-
triebsrollen-Drehachse (2a) senkrecht oderin einem
Winkel (B) zu der Bewegungsrichtung (X) steht.

Rangierantrieb nach einem der vorangehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die An-
triebsrolle (2) eine Uber ihre axiale Erstreckung ver-
anderliche AuRenkontur aufweist, derart, dass der
Durchmesser der Antriebsrolle (2) im Bereich ihrer
axialen Mitte (2b) gréRer ist als an ihren axialen Ran-
dern (9, 10).

Claims

1.

A maneuvering drive for a trailer, comprising

- afastening means (5) for fastening to the trailer;
- a carrier (3) which can be moved relative to the
fastening means (5);

- a drive motor (1) held by the carrier (3); and
comprising

- a drive roller (2) which is adapted to be rota-
tionally driven by the drive motor (1) and is held
by the carrier (3);

- the carrier (3) being adapted to be linearly re-
ciprocated along a direction of movement be-
tween a rest position, in which the drive roller
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(2) is spaced apart from a wheel (8) of the trailer,
and a drive position, in which the drive roller (2)
is pressed againstthe wheel (8) of the trailer; and
- the angular position of the drive roller axis of
rotation (2a) being variable due to elasticities
and/or tolerances while the drive roller (2) is
pressed against the wheel (8) of the trailer upon
reaching the drive position;

characterized in that

- in the rest position, the drive roller axis of ro-
tation (2a) of the drive roller (2) is at a non-zero
angle (a) to the wheel axis of rotation (8a) of the
wheel (8);

- the elasticities are determined by elastic defor-
mations within the components of the maneu-
vering drive;

- the angle (o), existing in the rest position, of
the drive roller axis of rotation (2a) is selected
such that in the drive position, the drive roller
axis of rotation (2a) is parallel to the wheel axis
of rotation (8a) upon performing the pressing
against the wheel (8) and compensating the
elastic deformations within the components of
the maneuvering drive and tolerances; and in
that

- the carrier (3) can be moved between the rest
position and the drive position by a parallel dis-
placement at least over part of its movement
path.

2. The maneuvering drive according to claim 1, char-

acterized in that

- the drive roller (2) has an axial extent, with an
outer axial portion (9) which is further away hor-
izontally from the fastening means (5) than an
inner axial portion (10) of the drive roller (2); and
in that

- in the rest position, the outer axial portion (9)
of the drive roller (2) is positioned closer to the
wheel (8) than the inner axial portion (10) of the
drive roller (2).

3. A maneuvering drive for a trailer, comprising

-afastening means (5)forfastening to the trailer;
- a carrier (3) which can be moved relative to the
fastening means (5);

- a drive motor (1) held by the carrier (3); and
comprising

- a drive roller (2) which is adapted to be rota-
tionally driven by the drive motor (1) and is sup-
ported by the carrier (3);

- the carrier (3) being adapted to be linearly re-
ciprocated along a direction of movement (X)
between a rest position, in which the drive roller
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(2) is spaced apart from a wheel (8) of the trailer,
and a drive position, in which the drive roller (2)
is pressed against the wheel (8) of the trailer;

- in the drive position, the drive roller axis of ro-
tation (2a) of the drive roller (2) being perpen-
dicular to the direction of movement (X) at an
angle (B) of 90 degrees; and

- the drive roller (2) having an axial extent, with
an outer axial portion (9) which is further away
horizontally from the fastening means (5) than
an inner axial portion (10) of the drive roller (2);

characterized in that

- in the rest position, the drive roller axis of ro-
tation (2a) of the drive roller (2) is at an angle
(B) not equal to 90 degrees to the direction of
movement (X);

- in the rest position, the outer axial portion (9)
of the drive roller (2) projects further forward to-
wards the wheel on a front side facing the wheel
than the inner axial portion (10) of the drive roller

(2).

The maneuvering drive according to claim 3, char-
acterized in that the carrier (3) can be moved be-
tween the rest position and the drive position by a
parallel displacement at least over part of its move-
ment path.

The maneuvering drive according to any of the pre-
ceding claims, characterized in that when the car-
rier (3) is moved from the rest position to the drive
position, the angular position of the drive roller axis
of rotation (2a) relative to the wheel axis of rotation
(8a) is invariable as long as the drive roller (2) does
not yet contact the wheel (8) of the trailer.

The maneuvering drive according to any of the pre-
ceding claims, characterized in that the movement
of the carrier (3) has a movement component in the
horizontal direction and/or a movement component
in the vertical direction, the respective movement
component being straight-line.

The maneuvering drive according to any of the pre-
ceding claims, characterized in that in the rest po-
sition, the angle (o) between the drive roller axis of
rotation (2a) and the wheel axis of rotation (8a) is
between 1 degree and 10 degrees, in particular be-
tween 1 degree and 5 degrees, more particularly be-
tween 1 degree and 3 degrees.

The maneuvering drive according to any of the pre-
ceding claims, characterized in that

- the carrier (3) is adapted to be reciprocated
between the rest position and the drive position
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along a direction of movement (X);

- the drive roller axis of rotation (2a) is oblique
to the direction of movement (X); and in that

- the direction of movement (X) is perpendicular
to the wheel axis of rotation (8a).

The maneuvering drive according to any of the pre-
ceding claims, characterized in that the drive motor
axis of rotation (1a) of the drive motor (1) is parallel
or perpendicular to the direction of movement (X) at
an angle (y) of 90 degrees.

The maneuvering drive according to any of claims 1
to 8, characterized in that the drive motor axis of
rotation (1a) of the drive motor (1) is at an angle (y)
greater than 0 degrees and less than 90 degrees to
the direction of movement (X).

The maneuvering drive according to any of the pre-
ceding claims, characterized in that the direction
of movement (X) is at an angle (3) greater than 0
degrees and less than 90 degrees to the wheel axis
of rotation (8a).

The maneuvering drive according to any of the pre-
ceding claims, characterized in that the drive roller
axis of rotation (2a) is perpendicular or at an angle
(B) to the direction of movement (X).

The maneuvering drive according to any of the pre-
ceding claims, characterized in that the drive roller
(2) has an outer contour that is variable over its axial
extent, such that the diameter of the drive roller (2)
in the region of its axial center (2b) is larger than on
its axial edges (9, 10).

Revendications

1.

Entrainement de manoeuvre pour remorque, com-
portant

- un moyen de fixation (5) pour la fixation a la
remorque,

- un support (3) mobile par rapport au moyen de
fixation (5),

- un moteur d’entrainement (1) tenu par le sup-
port (3), et comportant

- un rouleau d’entrainement (2) qui est apte a
étre entrainé en rotation par le moteur d’entrai-
nement (1) et qui est tenu par le support (3),

- le support (3) étant apte a étre déplacé linéai-
rementdans un mouvementde va-et-vient selon
un sens de déplacement entre une position de
repos dans laquelle le rouleau d’entrainement
(2) est séparé d’'une roue (8) de la remorque, et
une position d’entrainement dans laquelle le
rouleau d’entrainement (2) est poussé contre la
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roue (8) de la remorque, et

- la position angulaire de I'axe de rotation de
rouleau d’entrainement (2a) étant variable en
raison d’élasticités et/ou de tolérances lorsque
la position d’entrainement est atteinte lors du
serrage du rouleau d’entrainement (2) contre la
roue (8) de la remorque,

caractérisé en ce que

- dans la position de repos, I'axe de rotation de
rouleau d’entrainement (2a) du rouleau d’entrai-
nement (2) présente un angle (o) différent de 0
degré par rapport a I'axe de rotation de roue (8a)
de la roue (8),

- les élasticités sont déterminées par des défor-
mations élastiques a I'intérieur des composants
de I'entrainement de manoeuvre,

- 'angle (o) de I'axe de rotation de rouleau d’en-
trainement (2a) présent dans la position de re-
pos est choisi de telle sorte que dans la position
d’entrainement, I'axe de rotation de rouleau
d’entrainement (2a) est paralléle a I'axe de ro-
tation de roue (8a) aprés la réalisation du ser-
rage contre la roue (8) et la compensation des
déformations élastiques a lintérieur des com-
posants de I'entrainement de manoeuvre et des
tolérances, et en ce que

- le support (3) est apte a étre déplacé sur au
moins une partie de son trajet de déplacement
entre la position de repos et la position d’entrai-
nement par une translation paralléle.

2. Entrainement de manoeuvre selon la revendication

1, caractérisé en ce que

- le rouleau d’entrainement (2) présente une ex-
tension axiale, avec une zone axiale extérieure
(9) qui est horizontalement plus éloignée du
moyen de fixation (5) qu'une zone axiale inté-
rieure (10) du rouleau d’entrainement (2), et en
ce que

- dans la position de repos, la zone axiale exté-
rieure (9) du rouleau d’entrainement (2) est po-
sitionnée plus preés de la roue (8) que la zone
axiale intérieure (10) du rouleau d’entrainement

).

Entrainement de manoeuvre pour remorque, com-
portant

- un moyen de fixation (5) pour la fixation a la
remorque,

- un support (3) mobile par rapport au moyen de
fixation (5),

- un moteur d’entrainement (1) porté par le sup-
port (3), et comportant

- un rouleau d’entrainement (2) qui est apte a



21 EP 2 669 154 B1

étre entrainé en rotation par le moteur d’entrai-
nement (1) et qui est soutenu par le support (3),
- le support (3) étant apte a étre déplacé linéai-
rementdans un mouvementde va-et-vient selon
un sens de déplacement (X) entre une position
de repos dans laquelle le rouleau d’entraine-
ment (2) est séparé d’'une roue (8) de la remor-
que, et une position d’entrainement dans laquel-
le le rouleau d’entrainement (2) est poussé con-
tre la roue (8) de la remorque,

- 'axe de rotation de rouleau d’entrainement
(2a) durouleau d’entrainement (2) étantperpen-
diculaire selon un angle (B) de 90 degrés par
rapport au sens de déplacement (X) dans la po-
sition d’entrainement, et

- le rouleau d’entrainement (2) présentant une
extension axiale, avec une zone axiale extérieu-
re (9) qui est horizontalement plus éloignée du
moyen de fixation (5) qu’'une zone axiale inté-
rieure (10) du rouleau d’entrainement (2),

caractérisé en ce que

- dans la position de repos, I'axe de rotation de
rouleau d’entrainement (2a) durouleau d’entrai-
nement (2) est agencé selon un angle (B) diffé-
rent de 90 degrés par rapport au sens de dépla-
cement (X),

- dans la position de repos, la zone axiale exté-
rieure (9) du rouleau d’entrainement (2), sur une
face avant tournée vers la roue, est en saillie
plus loin vers l'avant vers la roue que la zone
axiale intérieure (10) du rouleau d’entrainement

@).

Entrainement de manoeuvre selon la revendication
3, caractérisé en ce que le support (3) est apte a
étre déplacé sur au moins une partie de son trajet
de déplacement entre la position de repos et la po-
sition d’entrainement par une translation paralléele.

Entrainement de manoeuvre selon I'une des reven-
dications précédentes, caractérisé en ce que lors
d’un déplacement du support (3) hors de la position
de repos dans la position d’entrainement, la position
angulaire de I'axe de rotation de rouleau d’entraine-
ment (2a) par rapport a I'axe de rotation de roue (8a)
estinvariable tant que le rouleau d’entrainement (2)
ne touche pas encore la roue (8) de la remorque.

Entrainement de manoeuvre selon I'une des reven-
dications précédentes, caractérisé en ce que le dé-
placement du support (3) comprend une composan-
te de déplacement dans le sens horizontal et/ou une
composante de déplacement dans le sens vertical,
lacomposante de déplacement respective étantrec-
tiligne.
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Entrainement de manoeuvre selon l'une des reven-
dications précédentes, caractérisé en ce que dans
la positon de repos, I'angle (o) entre I'axe de rotation
de rouleau d’entrainement (2a) et I'axe de rotation
de roue (8a) est compris entre 1 degré et 10 degrés,
en particulier entre 1 degré et 5 degrés, en particulier
entre 1 degré et 3 degrés.

Entrainement de manoeuvre selon 'une des reven-
dications précédentes, caractérisé en ce que

- le support (3) est apte a étre déplacé dans un
mouvement de va-et-vient selon un sens de dé-
placement (X) entre la position de repos et la
position d’entrainement,

- 'axe de rotation de rouleau d’entrainement
(2a) est incliné par rapport au sens de déplace-
ment (X), et en ce que

- le sens de déplacement (X) est perpendiculaire
a l'axe de rotation de roue (8a).

Entrailnement de manoeuvre selon l'une des reven-
dications précédentes, caractérisé en ce que I'axe
de rotation de moteur d’entrainement (1a) du moteur
d’entrainement (1) est parallele ou perpendiculaire
selon un angle (y) de 90 degrés par rapport au sens
de déplacement (X).

Entrailnement de manoeuvre selon l'une des reven-
dications 1 a 8, caractérisé en ce que I'axe de ro-
tation de moteur d’entrainement (1a) du moteurd’en-
trainement (1) est agencé selon un angle (y) supé-
rieur a 0 degré et inférieur a 90 degrés par rapport
au sens de déplacement (X).

Entrailnement de manoeuvre selon I'une des reven-
dications précédentes, caractérisé en ce que le
sens de déplacement (X) est agencé selon un angle
(8) supérieur a 0 degré et inférieur a 90 degrés par
rapport a I'axe de rotation de roue (8a).

Entrailnement de manoeuvre selon l'une des reven-
dications précédentes, caractérisé en ce que le
I'axe de rotation de rouleau d’entrainement (2a) est
perpendiculaire ou agencé selon un angle (B) par
rapport au sens de déplacement (X).

Entrailnement de manoeuvre selon I'une des reven-
dications précédentes, caractérisé en ce que le
rouleau d’entrainement (2) présente un contour ex-
térieur variable sur son extension axiale, de telle sor-
te que le diamétre du rouleau d’entrainement (2)
dans la zone de son centre axial (2b) est plus grand
qu’au niveau de ses bords axiaux (9, 10).
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Fig. 1
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Fig. 2
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Fig. 3
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